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Die folganden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unteriagen 

@ Elektromotor 

@ Die Erfmdung betrifft einen Elektromotor (30) mit ei- 
nem Sensor zur Bestimmung der Motorumdrehungszahl 
und/oder eines Drehwinkels einer Ankerwelle (12) des 
Elektromotors (30), bestehend aus wenigstens einem Si- 
gnalgeber (10) und wenigstens einem dem Signalgeber 
(10) zugeordneten Signalaufnehmer (22, 24), Es wird vor- 
geschlagen, daft Signalleitmittel (14, 16, 18) die Signale 
des wenigstens einen Signalgebers (10) zu dem wenig- 
stens einen Signalaufnehmer (22, 24) leiten. 
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Beschreibung 
Stand der Technik 

Die Hrfindung betrifft einen Elektromotor nach der Gat- 
tung des unabhangigen Anspruchs. Es sind bereits Elektro- 
motoren mit cinem an einer Ankerwelle des Elektromotors 
angeordneten Ringmagneten bekannt. Eine Elektronikpla- 
tine, die beispielsweise an dem Motorgehauseflansch des 
Elektromagneten befestigt sein kann, tragt Hall-Sensoren, 
die das Magnetfeld des Ringmagneten aufnehmen und in 
elektronische Signale uniwandeln. Die Hall-Sensoren sind 
bedrahtet auf der Elektronikplatine eingelotet. Eine Aus- 
werteeinheit wertet die Signale der Hall-Sensoren zur Be- 
stimmung der Umdrehungszahl oder des Drehwinkels der 
MotorankerweUe a us. 

Diese bekar.ntc Anordnung hat den Nachteil, daB die 
Hall-Sensoren dicht an dem Ringrnagneren angeordnet sein 
miissen, Deshalb muB die Elektronikplatine, die die Hall- 
Sensoren tragt, ebenfalls dicht an dem Ringmagneten sitzen. 
Urn die Hall-Sensoren vor Fett und Kohlestaub zu schiitzen, 
werden sie beispielsweise lackicrt. Sie konnen nur als be- 
drahiete Bauteile verwendet werden. weshalb die Bestiik- 
kungszeit hoch ist. Eerner miissen sie, daniit ihre Maximal- 
abstande zu dern Magnetrad eingehalten werden, in Haltern 
angeordnet werden. 

Vorteile der Erfindung 

Der erfindungsgemaBe Elektromotor mit den Merkrnalen 
des Hauptanspruchs hat den Vorteil, daB die Signalnehmer 
und Auswerteeinheit zur Auswertung der Signale raumlich 
entfemt vom Signalgeber angeordnet sein konnen. Eine me- 
chanische Beeinflussung kann damit weitgehend vemiieden 
werden. Auch elektromagnetische Einwirkungen sind er- 
heblich genii ndcrt, wenn nicht ganz beseitigt. 

Dureh die in den Untcranspriichen aufgefuhrten MaBnah- 
men sind vorteilhalte Weiterbildungen des Elektromotors 
nach dern Hauplanspruch moglich. 

Zeichnung 

In der Zeichnung ist ein Ausfuhrungsbeispiel des erfin- 
dungsgeniaBen Elektromotors dargestellt und in der nach- 
folgendcn Beschreibung unter Angabe weiterer Vorteile na- 
her erlautert, Es zeigen: 

Fig. 1 einen Konirnutator-Elektromotor mit naehgeordne- 
tem Schneekengetriebe; 

Fig. 2 eine Prinzipdarstellung der eineni Ringmagneten 
zugeordneten magnetischen Eeiter in Schragansicht; 

Fig. 3 den Einbau der magnetischen Letter nach Fig. 2 in 
einer Halterung, die in dern elektromotorischen Antrieb der 
Fig. 1 angeordnet ist; 

Fig. 4a das Magnetfeld der magnetischen Leiter, wobei 
das Magnetrad ein zweipoliger Permanenlmagnct ist 

Fig. 4b, c, d den Betrag der magnetischen FluBdichte an 
den Punkten 1, 2, und 3 in Fig. 4a; 

Fig. 5 den gernessenen Verlauf der magnetischen FluB- 
dichte an einem der SMD-IIall-ICs in Abhangigkeit vom 
Drchwinkel des Magnetrades in einer Vorrichtung nach Fig. 
2 

Beschreibung 

In Fig. 1 ist ein Elektromotor 30 miL einem nachgeordne- 
tem Schneekengetriebe 32, einer in das Getnebe verlanger- 
ten Molcrankerwelle 12. eineni Elcktronikgehause 36 und 
einer Lei:erplatte 2Q als Elektronikplatine dargestellt. Dabei 
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ist ein an sich vorbekannter Ringmagnet 10 auf der Anker- 
welle 12 des Elektromotors 30 angeordnet. Urn den Ring- 
magneten 10 ist ein unterer Leiter 14 und zwei obere Leiter 
16, 18 als Signalleitmittel gelegt. Die Leiter 14, 16 und 18 

5 bestehen aus einem magnetisch leitenden Material, bei- 
spielsweise einem Ferromagneten wie Eisen. Vorzugswcise 
ist das Material weichmagnetisch, also leicht umniagneti- 
sierbar. Die drei Leiter 14, 16 und 18 biiden zwei magne- 
tische Kreise 14-16 und 14-18 und leiten das Magnetfeld 

10 des Magnetrades 10 als Signalleitmittel von der Ankerwelle 
12 fort. An dem vom Ringmagneten 10 abgewandten Ende 
der Leiter 14, 16, und 18 befindct sich die Leiterplatte 20, 
auf der zwei Hall-Sensoren 22, 24 fur die beiden magne- 
tischen Kreise 14-16 bzw. 14-18 angeordnet sind. Die Hall- 

15 Sensoren 22, 24 sind als SMD-ICs ausgeluhrt. Sie sind zwi- 
schen den oberen Leitern 16, 18 und dem unteren Leiter 14 
angebracht. Eine Berechnung der Feldverteilung in den obe- 
ren Leitern 16, 18 und dem unteren Leiter 14 bei einer festen 
Stellung des Ringmagneten 10 ist in der Fig. 4a dargestellt. 

20 Die Fig. 4b, 4c, end 4d zeigen den Verlauf des Betrags der 
magnetischen FluBdichte in Abhangigkeit von der Entfer- 
nung an den Punkten 1, 2 und 3 in der Fig. 4a. Bei einer Dre- 
hung des Magnetrades 10 aufgrund einer Betatigung des 
Elektromotors andert sich die Magnetisierung in den ma- 

25 gnetischen Kreisen 14-16 und 14-18. Durch die magne- 
tischen Leiter 14, 16 und 18 gelangt diese Magnetisierung 
zu den vom Magnetrad 10 entfernt angeordneten SMD- 
Hall-ICs. Die magnetische FluBdichte an den SMD-Hall- 
ICs in Abhangigkeit von der Drehung des Magnetrades 10 

30 ist in der Fig. 5 fur verschiedene Ausfiihrungen des Magne- 
trades dargestellt. 

Denkbar ist naturlich auch, daB das Magnetrad mehrere 
Pole aufweist und/oder nur ein oder mehr als zwei magne- 
tische Kreise zur Detektion der Rotation der Motoranker- 

35 we lie Verwendung finden. 

In einer vorteilhaftcn Ausgestaltung konnen die Leiter 14, 
16 und 18 beispielsweise als einfache Stanzteile ausgeluhrt 
sein. 

Vorteilhaft wird diese Anordnung in einer Kommutator- 
40 rnotor-Getriebe-Antriebseinheit nach Fig. 1 eingesetzt, die 
beispielsweise als Stellantrieb fur Kraftfahrzeug-Stellteile 
wie Fenster, Schiebe-llebedacher, Sitzverstellungen u. a. 
Verwendung rindet. 

Die Signale der Hall-ICs konnen zur Drehzahlerkennung 
45 und zur Emiittlung des Drehwinkels der Ankerwelle 12 ge- 
nutzt werden. Uber die Drehzahl des Elektromotors kann 
wiederum die Verstellstrecke eines von dem Elektromotor 
angetriebencn Teils bestimmt werden. Daruber hinaus kann 
eine starke Drehzahlanderung erkannt werden. Eine solche 
50 Drehzahlanderung kann unter bestimmten Voraussetzungen 
ein Signal fur eine Storung sein, wie sie beispielsweise beim 
Einklemmen eines Gegenstandes durch ein vom Elektromo- 
tor angetriebenen Teils vorliegt, 

Durch die Anordnung der oberen Leiter 16, 18 unter ei- 
55 nem Winkel von 90 c kann daruber hinaus die Drehrichtung 
der MotorankerweUe ermittelt werden. 
Vorteile dieser Anordnung: 

- Der Einsatz von SMD-Hall-ICs ist moglich. Diese 
60 sind automalisiert rnontierbar und benotigen keine zu- 

siitzlichen Hall-Sensor-Halter. Durch die vorbekannte 
Anordnung ist nur die Verwendung von bedrahteten 
Sensoren in einem dafur vorgesehenen Halter moglich. 

- Es kann Elektrcnikplatmenplatz eingespan werden. 
65 was die Kcsten pro Elektronikplatine senkt. 

- Es ist eine einfache, rechteck;ge Elektronikplatine 
moglich. Die Elektronikplatine muB nicht in das Ge- 
hause des Elektromotors ragen. Dies reduziert unter 
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andcrem den Aufwande beirn Trennen der Elektronik- 
platine. 

- Die Elektronikplatine kann von einern separaten, 
dichten Elektronikgehause aufgenomracn werden. 

- Als Zusatzaufwand werden nur einfache, relativ 5 
preisgiinstigeTeile, insbesondere Biege-Stanzteile not- 
wendig. 

■ Durch den besonderen Aufbau mit den magnetischen Lei- 
tern ist eine einfache, automatisierte Moniage denkbar. Die 10 
oberen Leiter 16, 18 werden dabei in ein Gehause des Elek- 
tromotors integnert, beispielsweise eingespritzt. Der untcre 
Leiter ist in einern separaten Deckel untergebracht. Damit 
ergibt sich die folgende Montagefolge: ^ 

- Elektronikplatine ini Gehause montieren 

-- gegebenenfallsLoten von Steckerverbindungen 

- Montieren des Deckels, der beispielsweise dicht ver- 
klebt oder ultraschallverschweiBt werden kann und so- 
mit eine wasscrdichte Elektronikeinheit fur den Elek- 20 
troraotor ermoglicht. 

Ein wciteres, nicht dargestelltes Ausfiihrungsbeispicl der 
Erfindung sieht vor, dalS elektromagnetische Strahiung 
(Licht) von einern Signalgeber ausgesandt und von einern 25 
Signalnehmer, beispielsweise einer Photodiode, ausgewer- 
tet wird. ErfindungsgemaB wird die Strahiung vorn Signal- 
geber von einern Signalleitmittel, das beispielsweise eine 
Glasfaser sein kann, zu dcm Signalnehmer geleitet. 

30 

Patenlanspriiche 

1 . Elektromotor (30) mit einem Sensor zur Bestim- 
mung der Motorumdrehungszahl und/oder eines Dreh- 
winkels einer Ankerwelle (12) des Elektromotors (30), 35 
bestehend aus wenigstens einem Signalgeber (10) und 
wenigstens einem dem Signalgeber (10) zugeordneten 
Signalaufnehmcr (22, 24). dadurch gekennzeichnet, 
da3 Signalleitmittel (14, 16, 18) die Signale des wenig- 
stens einen Signalgebers (10) zu dem wenigstens einen 40 
Signal aufnehmer (22, 24) leiten. 

2. Elektromotor nach Anspruch L gekennzeichnet 
durch einen mchrpoligcn Magneten (10) als Signalge- 
ber und einen Magnetfeldsensor (22, 24) als Signalauf- 
nchmer. 45 

3. Elektromotor nach einem der Ansprtiche 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Signalleitmittel (14, 
16, 18) aus magnetisch leitendem Material bestehen. 

4. Elektromotor nach einern der Anspruche 2 oder 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB der mehrpolige Magnet 50 
(10) als Signalgeber drehsteif an der Ankerwelle (12) 
und der Magnetfeldsensor (22, 24) als Signalaufneh- 
mer an einem Gehause oder Gestell des Elektromotors 
(30) angeordnet ist. 

5. Elektromotor nach einem der Anspruche 2 bis 4, ge- 55 
kennzeichnet durch wenigstens einen Hallsensor (22, 
24) als Magnetfeldsensor. 

6. Elektromotor nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der wenigstens eine Hallsensor (22, 24) 
als SMD-Bauteil auf einer Elektronikplatine (20) ange- 60 
ordnet ist. 

7. Elektromotor nach einem der Anspruche 4 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Signalleitmittel (16. 18) 
mit dem Hallsensor (22. 24) und dem mehrpoHgen Ma- 
gneten (10) wenigstens einen magnetischen Kreis bi!- 65 
den. 

8. Elektromotor nach Anspruch 7. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Signalleitmittel (14, 16. 18) radial 



zurn Magnet (10) angeordnet sind. 

9. Elektromotor nach Anspruch 1, gekennzeichnet 
durch einen elektromagnetische Strahiung emittieren- 
den Signalgeber und einen Detektor fur elektromagne- 
tische Strahiung als Signalaufnehrner. 

10. Elektromotor nach Anspruch 4, gekennzeichnet 
durch eine lichtleitende Faser als Signalleitmittel. 



Hierzu 5 Seite(n) Zeichnungen 




802 025/391 



ZEICHNU NGEN SEITE 2 



Nummer. 
Int. C^fc 
Off en^^png stag; 



DE 197 55 337 A1 
H02K 11/00 

18. Juni 1998 





802 025/891 



ZEICHNUNGEN SEITE 4 ' Nummcr; DE19755337A1 

Int. H02K 11/00 

■ ^ Offen^PTngstag; 18. Juni 1998 



CO 



co 
<_> 



c 
cm 

C3 



1 







































































































































































































r — 


E 


0-3 








CD 


cm 


CO 


cz 








CZ 






CNl 


a> 
















UJ 




802 025/891 




802 025/891 



